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Antneb fiir Sellaufziiqe 

Die Erfindung betrifft einen Antrieb ftir Seilaufzuge mit einem 
elektrischen Antriebsmotor, welcher mit einer Treibscheibe gekop- 
pelt ist, uber die das Antriebsseil gefuhrt ist. 

Ein solcher Antrieb fur Seilaufzuge ist weithin ublich. Bei Auf- 
ziigen mit hohem Fahrkomfort und hohen Geschwindigkei ten werden 
normalerweise getriebelose Antriebe mit vorzugsweise Gleichstrom- 
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motoren eingesetzt, jedoch werden auch Synchron- und Asynchronmo- 
toren angewendet. 

Bei getr lebelosen Antrieben muB vom Antriebsmotor ein hohes Mo- 
ment fur die Beschleunlgung des Fahrkorbs aufgebracht werden. Da- 
durch bekommen diese Motoren schnell sehr gro(5e und unhand! iche 
Abmessungen und Gewichte, d,je eine Installation sehr schwierig 
gestalten. Solch gro|ie Motoren konnen be1 Auf zugsanlagen, die zu 
einem spateren Zeitpunkt modernisiert werden oder bei denen ein 
defekter Antrieb getauscht werden mu|i oft nur unter groliten An- 
strengungen in die vorhandenen Maschinenraume eingebracht werden. 

Eine Lbsung dieses Problems stellen getriebelose AuUenlaufermoto-- 
ren dar, Ein solcher getriebeloser AuBenlaufermotor besteht aus 
folgenden Hauptkomponenten : Einem Au(ienlaufer , einer Treibscheibe 
mit zweifacher Lagerung, einem innenl iegenden Stator mit Lager- 
schild, einer f eststehenden Achse sowie einem zweiten Lagerschild 
mit Bremse, die von innen auf die Treibscheibe wirkt. 

Dieser Au(3enl auf ermotor ist sowohl als Gleichstrom als auch als 
Orehstrommotor erhaltlich und kann in seine einzelnen Komponen- 
ten, Aupenlaufer und Stator sowie Treibscheibe zerlegt werden. 
Dadurch kann dieser Antriebsmotor in zerlegtem Zustand leicht in 
den Maschinenraum gebracht und vor Ort montiert werden. 

Bei einer Sei 1 aufhangung von 1 : 1 und bei hohen Lasten wird auch 
dieser Motor bald zu gro(i, so da(i er in den vorhandenen Maschi- 
nenraum nicht mehr pa(it. 



Es ist deshalb Aufgabe der Erfindung, einen platzsparenden An- 
trieb fur Seilaufzuge so zu ermogi i chen , da(5 er auch bei hohen 
geforderten Lasten und Beschleunigungsmomenten ohne gro(iere Urn- 
stande in einen vorhandenen Haschlnenraum eingebracht werden 
kann. 

Die obige Aufgabe wlrd arispruchsgema(3 gelbst. 

Gema(i einem Grundaspekt der Erfindung wird der Antriebsmotor 
durch Zusammenschal tung mehrerer Elektromotoren geblldet, und ei- 
ne Glelchlauf regelung bewirkt eine Synchronisation dieser einzel- 
nen Elektromotoren. 

Der Einsatz einzelner Elektromotoren hat den Vortell, da(J nicht 
nur ein vorhandener Haschlnenraum besser ausnutzbar ist, sondern 
auch, da|i sich die einzelnen Elektromotoren in ihrer Zusammen- 
schaltung an unterschiedl 1 che Antriebskonzepte anpassen lassen. 

Bevorzugt sind die einzelnen Elektromotoren gleichartig und modu- 
lar aufgebaut, so daB sie sich wie beim geschi Iderten bekannten 
getriebelosen Aufienl aufermotor in ihre einzelnen Komponenten zer- 
legen lassen. 

Die Glelchlaufregelung wird bevorzugt durch einen elektroni schen 
Strom-/ Spannungs-Frequenzumformer ausgefuhrt. Solche elektroni- 
schen Strom-, Spannungs-Frequenzumformer zum Zwecke einer Syn- 
chronisation mehrerer Elektromotoren sind vielfach bekannt. 
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Bei einer Ausfuhrungsform des erf 1ndungsgema(ien Antrlebs sind 
mehrere getriebelose E 1 ektromotoren mechanisch starr hlntereinan- 
der geschaltet. Bevorzugt wird dabei der oben beschriebene ge- 
triebelose Aupenlaufermotor eingesetzt. 

Bei einer alternativen Antriebsausfuhrung ist je ein eigener 
Seilstrang zur Bewegung dep' Aufzugskabine und eines Gegengewl chts 
vorgesehen, und je ein Elektromotor mit Treibscheibe 1st zum syn- 
chronen Antrieb jedes Sellstrangs vorgesehen. Bei einer weiteren 
Ausftihrungsart sind zwel Elektromotoren m1t je einer Treibscheibe 
parallel vorgesehen, und ein gemeinsames Treibseil wird durch 
beide Trelbscheiben nach Art einer Schllngschei be angetrieben. 
Bei beiden Ausfuhrungsbel spielen wird vortei lhaf terweise der be- 
schriebene getriebelose AuUenlaufermotor eingesetzt. 

Die genannten Ausfiihrungsformen lassen sich auch vortei lhaft kom- 
binieren, z,B. In dem jeder der beiden Elektromotoren des voran- 
stehend geschi Iderten Ausfuhrungsbeispiel s :durch mehrere hinter- 
einander geschaltete getriebelose Au(ienlaufermotoren gebildet 
wird. 

Sowohl fur das Antriebskonzept, bei welchem je ein eigener Seil- 
strang zur Bewegung der Auf zugskabine und eines Gegengewl chts und 
je ein Elektromotor zum synchronen Antrieb jedes Sellstrangs vor- 
gesehen sind, lassen sich auch Getr iebemotoren einsetzen. Selbst- 
verstandlich sollten dann die Getriebemotoren gleichartlg und mit 
demselben ubersetzungsverhal tni s realisiert sein. Dies 1st jedoch 
nicht zwangslauf ig, da sich durch die bevorzugte elektroni sche 



Gleichlaufregelung auch mit unterschiedl i cher Drehzahlen drehende 
Elektromotoren synchronisieren lassen. 

Auch bei Verwendung von zwei Elektromotoren mit je einer Treib- 
scheibe parallel, wobei ein gemeinsames Treibseil nach Art einer 
Schl ingscheibe durch beide Treibscheiben getrieben wird, lassen 
sich Getriebemotoren e1nse>zen. 

Nachstehend wird die Erfindung in mehreren Ausfuhrungsbei spielen 
anhand der Zeichnung naher beschrieben. Es zeigen: 

Fig. 1 einen getrlebelosen Au(ienl aufermotor 

Fig. 2 eine erste Ausfuhrungsform eines Antriebs mit zwei 

Starr h i nterei nander geschalteten getriebelosen Au(5en- 
laufermotoren; 

Fig. 3 eine zweite Ausfuhrungsform mit drei starr hintereinan^ 
der geschalteten getriebelosen Au(ienl auf ermotoren; 

Fig. 4 eine weitere Ausfuhrungsform eines aus zwei getriebelo- 
sen AuPenlaufermotoren bestehenden Doppelmotors , bei 
dem der Sellstrang zwischen Auf zugskabi ne und Gegenge- 
wicht halbiert wird und jede Halfte durch einen der 
synchron laufenden Motdren angetrieben wird; 



Fig. 5 



zwei zu einem Ooppelmotor parallel geschaltete getrie- 
belose Aupenl auf ermotoren mit einem nach Art einer 
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Schl ingscheibe gefiihrten Seilstrang. 

In Fig. 1 ist der bekannte getriebelose Aulienlaufermotor 1 dar- 
gestellt. Dieser besteht aus folgenden Hauptkomponenten: Einem 
AuUenlaufer 2, einer Treibscheibe 3 mit zweifacher Lagerung, ei- 
nem inneni iegenden Stator 5a mit Lagerschild 5, einer feststehen- 

den Achse 6 sowie einem zw^iten Lagerschild 4 mit Bremse, die von 
innen auf die Treibscheibe wirkt. 

Bei der in Fig. 2 dargestel 1 ten Ausfiihrungsart 10 sind zwei ge- 
triebelose Au(ienlaufermotore 11 und 12 mechanisch starr hinter- 
einander geschaltet verbunden. Auf die verlangerte starre Achse 6 
ist dabei ein zusatzlicher Satz des Standers und des AuBenlaufers 
montiert. Die Treibscheibe 15, 15' ist ebenfalls In doppelter 
Breite vorgesehen. Durch die in Fig. 2 gezeigte konstruktive Ver- 
vielfachung der Grundkomponenten des getr iebelosen Au(ien1aufermo- 
tors werden die erreichbaren Momente bei gJeicher GroUe der Ein- 
zelmodule mindestens verdoppelt. 

Eine ahnliche Ausfiihrungsart 10' ergibt sich aus Fig. 3, bei der 
insgesamt dre1 getriebelose Au(ienl auf ermotoren 11, 12, 13 auf ei- 
ner verlangerten starren Achse 6 mechanisch starr hi nterei nander 
gekoppelt sind. Eine in den Fign. 2 und 3 nicht dargestellte 
elektroni sche Gleichlaufregelung sorgt fur einen synchronen, ver- 
spannungsf reien Betrieb der hintereinander starr gekoppelten Mo- 
toren 11 und 12, bzw. 11, 12 und 13. Die verwendete Gleichlaufre- 
gelung ist bevorzugt als elektroni scher Strom-, Spannungs-Fre- 
quenzumformer ausgefuhrt und unter Verwendung von Mikrorechnern 



aufgebaut. Ein solcher Umformer regelt Strom, Spannung und Fre- 
quenz jedes Motors unabhangig, so da(i beide bzw. alle drei Moto- 
ren synchron drehen und auch die jewel ligen Lastubergange in 
gleicher Welse von alien Motoren aufgenommen werden. Da der Auf- 
bau einer solchen elektronlschen Gleichlaufregelung an sich be- 
kannt ist, wird sie nicht naher erlautert. 

y 

Die in Fig. 4 dargestelHe und mit 20 bezeichnete Ausfuhrungsart 
enthalt ebenfalls zwei getriebelose Au&enlaufermotoren 11 und 12, 
welche jedoch nicht mechanisch gekoppelt sondern nur durch eine 
elektroni sche Gleichlaufregelung so synchroni siert sind, so da(3 
ihre DrehrichLung gegenlaufig ist. Be1 dieser Anordnung wird das 
Moment jedes Motors 11, 12 uber einen eigenen Seilstrang 21, 22 
zur nicht gezeigten Auf zugskabine und zum Gegengewicht ubertra- 
gen. Zur Beschleunigung der Kabine steht somit ebenfalls das dop- 
pelte Moment zur Verfiigung. Die feststehenden Achsen 6 und 6* so- 
wie das Lagerschild 4 und 4* mit Bremse und das Lagerschild 5 und 
5' sowie die Treibscheiben 15 und 16 sind jeweils doppelt vorhan- 
den. Die in Fig. 4 gezeigte Anordnung ist auch mit Getr iebemoto- 
ren ausfiihrbar, die bevorzugt so angeordnet sind, da|3 sich die 
Treibscheiben gegenuberstehen . 

Auch bei der in Fig. 5 gezeigten Ausfuhrungsart 30 des erfin- 
dungsgemaBen Sei 1 auf zugantriebs sind zwei getriebelose Au(Xenlau- 
fermotoren 11 und 12 jeweils mit einer Treibscheibe 15 und 16 
nicht mechanisch starr gekoppelt sondern parallel geschaltet. Die 
Paral lei schal tung geschieht durch die Fiihrung des Seils 21 nach 
Art einer Schl Ingschelbe uber beide Treibscheiben 15 und 16, so 



da(i bel dieser Anorndung ebenfalls die Summe der Einzelmomente 
der Motoren zur Verfiigung steht. Auch bei dieser Anordnung konnen 
Getr lebemotoren eingesetzt werden. 

Die beiden zuletzt anhand der Fign. 4 und 5 beschriebenen Ausfiih- 
rungsformen des erf indungsgema(ien Sei lauf zugsantriebs haben den 
Vorteil, da(3 die stati sche^ast des Aufzugs auf zwei Achsen ver- 
telH 1st, so da(i die einzelne Achse schwacher dimensioniert sein 
kann, AuBerdem konnen trotz der Glelchlaufregelung auftretende 
Gleichlaufschwankungen der Motoren durch die Elastizitat der Sei- 
le bzw. durch Schlupf der Treibscheiben ausgeglichen werden. 

Auch die in Fig. 5 dargestellte Ausfiihrungsform 30 kann mit einer 
der in den Fign. 2 und 3 dargestel 1 ten Ausfiihrungsformen kombi- 
niert werden. in dem Jewells statt nur eines getriebelosen Au(5en- 
laufermotors jewel Is mehrere solcher Motoren in der in Fig. 2 und 
3 dargestel 1 ten Art mechanisch starr hintereinander geschaltet 
sind und auf eine Achse arbeiten. 
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Anspruche 
y 

1. Antrieb fur Seilaufzuge mit einem elektrischen Antrlebsmo- 
tor, der mit einer Treibscheibe gekoppelt ist. iiber die das An- 
triebsseil gefiihrt ist, dadurch gekennzeichnet , da|i der Antriebs- 
motor (10; 10'; 20; 30) durch Zusammenschal tung mehrerer Elektro- 
motoren (11, 12, 13) geblldet ist, und da(3 eine Glei chlauf rege- 
lung vorgesehen ist, die eine Synchronisation der Elektromotoren 
durchfuhrt . 

2. Antrieb nach Anspruch 1, dadurch gekennzei chnet , da(i die 
Elektromotoren (11, 12, 13) gleichartig und modular aufgebaut 
sind. 

3. Antrieb nach Anspruch 1 oder 2, dadurch gekennzeichnet, da(i 
die Gleichlaufregelung durch einen elektroni schen Strom-, Span- 
nungs-Frequenzumf ormer ausgefuhrt ist. 

4. Antrieb nach einem Oder mehreren der Anspruche 1 bis 3, da- 
durch gekennzeichnet, da(i mehrere getriebelose Elektromotoren 
(11, 12, 13) mechanisch starr hintereinander geschaltet sind 
(Fign. 2 und 3) . 



5. Antrleb nach einem oder mehreren der Anspruche 1 bis 3j da- 
durch gekennzei chnet, da(i ein geteilter Seilstrang (21. 22) zur 
Bewegung der Auf zugskabine und eines Gegengewi chts vorgesehen 
1st. und dap je ein Elektromotor (11. 12) zum synchronen Antrleb 
jedes Tei l-Sellstrangs (21, 22) vorgesehen ist (Fig. 4). 

6. Antrleb nach einem ode/^ mehreren der Anspruche 1 bis 3, da- 
durch gekennzelchnet, da(J zwei E lektromotoren (11, 12) mit je ei- 
ner Treibscheibe (15. 16) parallel vorgesehen sind und da(i ein 
gemeinsames Trelbsell (21) nach Art einer Schl ingscheibe durch 
beide Treibschelben (15, 16) angetrieben wird (Fig. 5). 

7. Antrieb nach einem Oder mehreren der vorangehenden Anspru- 
che, dadurch gekennzei chnet , da|i die Elektromotoren (11, 12, 13) 
getriebelose Au&enl aufermotoren sind. 

3. Antrleb nach Anspruch 7, dadurch gekennzei chnet , da(5 die 
Treibscheibe bzw. die Trei bschei ben (15, 15.*; 15, 16) mit dem 
bzw. den Au(ienlaufern der Elektromotoren (11. 12, 13) verschraub- 
bar ist bzw. sind. 



